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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Priifungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(§) Kunstliche Hand 

(57) Die Erfindung bezieht sich auf eine kunstliche Hand, die 
beliebig geformte Gegenstande umfassen und festhalten 
kann, wobei die Finger (1), einschliefclich Daumen (1.5) 
differenziert beansprucht werden und diese Beanspru- 
chung beliebig ruckgangig gemacht werden kann und 
den Arbeitsfunktionen einer menschlichen Hand nahe 
kommt. Die kunstliche Hand ist aus einfachen Bauteilen 
und in unkomplizierter Bauweise hergestellt. Zwischen 
den Fingern (1) und dem Daumen (1.5) einerseits und 
dem Korper des Versehrten andererseits ist ein Antrieb in 
unterschiedlicher Ausfuhrung fur die Betatigung vorgese- 
hen, wobei du rch die Bewegung z. B. des Armes uber den 
Hauptbetatigungsstrang (18) die Finger (1) uber Aus- 
gleichshebel (10.1 und 10.2), die an ihren Enden Schnur- 
rader (5.1 und 5.2) mit Betatigungsschnuren (3.1 und 3.2) 

• zur Weiterleitung an die Finger (1) aufnehmen und an 
, dem einen Ende des Ausgleichshebels (10.2) die Betati- 

• gungsschnur (3.3) fur den Daumen (1.5) festgemacht ist, 
wobei in den Fingern (1) und in dem Daumen (1.5) Ruck- 
holschnure (9) mit eingeschalteter Feder (6) zwischen Fin- 
gerspitze bzw. Daumenspitze und Prothese festgemacht 
sind und diese fur die Streckung der eingeknickten Finger 
(1) bzw. Daumens (1.5) wirksam werden, wenn die Fixie- 
rung der eigens dafur angeordneten Klemmeinrichtun- 
gen (4) aufgehoben wird. Der mechanische Antrieb kann 
durch hydraulische oder pneumatische ausgetauscht 
werden bei analoger funktioneller Anwendung. 
Der Vorteil der kunstlichen Hand liegt in der ... 
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Bcschrcibung 

Die Erfindung bezieht sich auf eine kiinstliche Hand nach 
dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1 . 

Es sind kunstliche Hande mit einstellbaren Gliedern be- 5 
kannL, die wie eine Zange bzw. wie die Schere eines Krcbses 
funktionieren. Der Antrieb kann verschieden sein, jedoch 
das Prinzip, vier Finger zusammen und der Daumen kom- 
men in einem Punkt zusammen, bleibt. Diese bekannten 
kunstlichen Hande haben den Nachteil, daB man mit den 10 
kiinstlichen Fingern keinen Gegenstand dicht und differen- 
ziert umfassen kann, folglich keinen Gegenstand richtig 
festhalten kann. Diese Prothesen imitieren nur auBerlich die 
Hand, die Funktionen sind jedoch mangelhaft. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine kunstli- 15 
che Hand zu schaffen, bei der die Finger und der Daumen je- 
der fiir sich auf beliebig geformlen Gegenstanden aufliegen 
und diese Gegenstande einzeln gleich stark umfassen und 
festhalten konnen, wobei die Finger, einschlieBlich Daumen 
auch differenziert beansprucht werden konnen, und diese 20 
Beanspruchung durch Anwendung einer zusatzlichen Ein- 
richtung beliebig riickgangig gemacht werden kann, so daB 
damit die kunstliche Hand den Arbeitsfunktionen einer 
menschlichen Hand nahe kommt. Die kunstliche Hand soil 
mit einfachen und bekannten Bauteilen und in unkompli- 25 
zierten Bauweise einfach und kostengunstig hergestellt wer- 
den konnen und daruber hinaus leicht und ubersichtlich im 
Gebrauch sein, 

Die Losung wird durch die Mcrkmale des Patentan- 
spruchs 1 erreicht. Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfin- 30 
dung sind in den Unteranspriichen angegeben. 

Im folgenden werden Ausfuhrungsbeispiele der Erfin- 
dung anhand der Zeichnungen naher erlautert. Es zeigen; 

Fig. 1 eine Draufsicht auf das Schema einer kunstlichen 
Hand mit Seilzugeinrichtung, 35 

Fig. 2 eine weitere Ausfiihrung des Schemas mit Seilzug, 

Fig. 3 eine Seitenansicht eines Fingers nach Fig. 1, 

Fig. 4 Schnitt A-A nach Fig. 3, 

Fig. 5 eine Darstellung eines eingeknickten Fingers, 

Fig. 6 eine Draufsicht auf das Schema einer kunstlichen 40 
Hand mit hydraulischer Einrichtung, 

Fig. 7 Einzelheit Z nach Fig. 6, 

Fig. 8 Schalttafel, die am Arm getragen wird, 

Fig. 9 die Seitenansicht eines 4-Wegehahnes, 

Fig. 10 Schnitt A-A nach Fig. 9, 45 

Fig. 11 die Vorderansicht eines Handrades, 

Fig. 12 Einzelheit X nach Fig. 2. 

Nach Fig. 1 sind alle Finger 1 [Zeigefinger 1.4, Mittelfin- 
ger 13, Ringfinger 1.2, kleine Finger 1.1 einschlieBlich 
Daumen 1.5] der kunstlichen Hand untereinander mecha- 50 
nisch verbunden. Der Antrieb des Zeigefingcrs 1.4 und des 
Mittelfingers 13 ist durch eine Betatigungsschnur 3.1 und 
durch ein Schnurrad 5.1 zu einer Gruppe verbunden. Der 
kleine Finger 1.1 und der Ringfinger 1.2 sind durch eine Be- 
tatigungsschnur 3.2 und durch ein Schnurrad 5.2 zu einer 55 
Gruppe verbunden. Die Schnurrader 5.1 und 5.2 sind mit ih- 
ren Achsen 11.1 und 11.2 an einem Ausgleichshebel 10.1 
drehbar gelagert. An dem Ausgleichshebel 10.1 ist eine Ver- 
bindungsstange 12.1 mit einer Achse 15.1, die den Aus- 
gleichshebel 10.1 in Hebelarme L3 und L4 unterteilt, ange- 60 
ordnet. Der Ausgleichshebel 10.1 dient als DifTerenzial zwi- 
schen den beiden Gruppen. Durch diesen Ausgleichshebel 
10.1 ist auch der Antrieb der vier Finger 1 zu einer Gruppe 
verbunden. Am anderen Ende der Verbindungsstange 12.1 
ist diese an einem weiteren Ausgleichshebel 10 2 mittels ei- 65 
ner Achse 15.2 verbunden. An dem anderen Ende des Aus- 
gleichshcbels 10.2 ist iiber eine Achse 17 und einer daran 
angebrachten Betatigungsschnur 33 der Daumen 1.5 ver- 
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bunden. An dem Ausgleichshebel 10.2 ist eine Verbindungs- 
stange 12.2 mit einer Achse 16, die den Ausgleichshebel 
10.2 in Hebelarme LI und L2 unterteilt, angeordnet. Auch 
dieser Ausgleichshebel 10.2 dient als DifTerenzial zwischen 
den Gruppen (Daumen 1.5 und restlichen vier Finger 1). Das 
anderc Ende der Verbindungsstange 12.2 ist mit einem 
Hauptbetatigungsstrang 18 verbunden, der in der Art eines 
Bowdenzuges ausgefuhrt und in Schlaufen 19 bis hin zu ei- 
nem Festpunkt 21 gefuhrt ist. Die Schlaufen 19 und ebenso 
der Festpunkt 21 sind an geeigneter S telle, beispielsweise 
am Arm des Versehrten, befestigt. Die vom Versehrten an- 
gewandte Kraft wird vom Festpunkt 21 iiber einen in 
Schlaufen 19 gefuhrten Draht 20 iiber die Achse 16 auf den 
Ausgleichshebel 10.2 ubertragen. Die Kraft verteilt sich dif- 
ferenziert, abhangig von der Lange der Hebelarme LI und 
L2 auf den Daumen 1.5 und auf die Finger 1. Die Kraft auf 
die Finger 1 verteilt sich differenziert, abhangig von der 
Lange der Hebelarme L3 und L4 zwischen den Gruppen der 
Finger 1 (Gruppe Zeigefinger 1.4, Mittelfinger 13 und 
Gruppe Ringfinger 1.2, kleine Finger 1.1). Die Krafte wer- 
den jeweils iiber das Schnurrad 5.1 und Betatigungsschnur 
3.1 auf Zeigefinger 1.4, Mittelfinger 13 und iiber das 
Schnurrad 5.2 und Betatigungsschnur 3.2 auf Ringfinger 
1.2, kleine Finger 1.1 ubertragen und zwingt dadurch die 
Finger 1 sich zu krummen. 

Die Fig. 3 bis 5 zeigen den Aufbau eines einzelnen Fin- 
gers 1 am Beispiel des Zeigefingers 1.4 nach Fig. 1. Der Fin- 
ger 1 besteht aus kunstlichen Fingergliedern 2, die mit 
Scharnieren 8 miteinander verbunden sind. Im oberen Teil 
des Fingers 1.4 ist eine Riickholschnur 9 vorgesehen, die in- 
nen entlang gefuhrt wird und an der Fingerspitze sowie an 
einer Befestigung 7 an der Prothese endet. An einem Ende 
der Riickholschnur 9 ist eine Feder 6 angeordnet. Diese 
Riickholschnur 9 in Verbindung mit der Feder 6 streckt den 
Finger 1. Im untercn Teil des Fingers 1 wird die Betati- 
gungsschnur 3.1 gefuhrt. Sie endet innen an der Fingerspitze 
an der Befestigung T und fuhrt zum Schnurrad 5.1. Wird die 
Betatigungsschnur 3.1 gezogen, zieht die Feder 6 auseinan- 
der und es wird zuerst das auBere Fingerglied 2 und danach 
bei weiterem Zug werden die nachsten Fingerglieder 2 wie 
auch in Fig. 5 dargestellt geknickt. Nach Endastung der Be- 
tatigungsschnur 3.1 wird unter Wirkung der Feder 6 die 
Riickholschnur 9 eingeholt und das kunstliche Fingerglied 2 
bzw. Fingerglieder 2 strecken sich. 

Dieses kinematische Prinzip nach Fig. 1 wiederholt sich 
in einer anderen Ausfiihrung mit Seilzug gemaB Fig. 2. Ein 
Schnurrad 53 ist zugleich Hebel mit den Hebelarmen LI 
und L2 und ein Schnurrad 5.4 ist zugleich Hebel mit den He- 
belarmen L3 und L4 analog zu den Hebelarmen LI bis L4 
nach Fig. 1 . Zusatzlich sind Klemmeinrichtungen 4 vorge- 
sehen, die die Bctatigungsschnure 3.1, 3.2 und 33 umman- 
teln. Diese Klemmeinrichtungen 4 sind detailliert in Fig. 12 
dargestellt. Der Hauptbetatigungsstrang 18 ist an dem 
Schnurrad 53 mit Betatigungsschnur 33 festgemacht, wo- 
bei ein Ende zum Daumen 1.5 gefuhrt und das andere Ende 
am Schnurrad 5.4 befestigt wird. Das Schnurrad 5.4 nimmt 
eine Betatigungsschnur 3.4 auf, dessen eine Ende am 
Schnurrad 5.1 und dessen andere Ende am Schnurrad 5.2 be- 
festigt ist. Das Schnurrad 5.1 nimmt die Betatigungsschnur 
3.1 und das Schnurrad 5.2 die Betatigungsschnur 3.2 auf. 
Die Betatigungsschnur 33, die Betatigungsschnur 3.1 und 
die Betatigungsschnur 3.4 zwischen Schnurrad 5.4 und 5.2 
nehmen jeweils eine Klemmeinrichtung 4 auf, die an der 
Prothese festgemacht sind. Das Prinzip funktioniert folgen- 
dermaBen: Die von dem Versehrten angewandte Kraft wird 
von dem Hauptbetatigungsstrang 18 uber Schnurrad 53 auf 
das Schnurrad 5.4 und auf den Daumen 1.5 ubertragen. Das 
Schnurrad 5.4 ubcrtragt die Kraft auf die Schnurrader 5.1 
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und 5.2. Die am Schnurrad 5.2 anlicgcndc Kraft wird an den 
kleinen Finger 1.1, an den Ringfinger 1.2 und die am 
Schnurrad 5.1 anliegende Kraft wird an den Mittelfinger 1.3, 
Zeigefinger 1.4 ubertragen, so daB diese sich krummen. Da- 
bei fiihren die Betatigungsschniire 33, 3.1 und 3.4 durch die 
Klemmeinrichtungen 4, ink denen eine zusatzliche Wirkung 
erreicht werden kann. Es ist im Sinne der Erfindung diese 
Klemmeinrichtungen 4 an verschiedenen Stellen des Seil- 
zugantriebes, vorzugsweise vor der Einmundung der Betati- 
gungsschniire 3 in die Finger 1 bzw. in den Daumen 1.5 an- 
zuordnen. Das heiBt, daB derartige Klemmeinrichtungen 4 
auch in den Scilzugantrieb nach Fig. 1 eingebaut sein kon- 
nen. Die Klemmeinrichtungen 4 bestehen aus einem Innen- 
konus 33 und einen an der Prothese festgemachten AuBen- 
konus 34. Der Innenkonus 33 besteht aus einer Vielzahl von 
Lamellen 40. An dem nicht geschlitzten Teil des Innenkonus 
33 ist eine Nut 36 vorgesehen. Der Innenkonus 33 weist eine 
zentrale Bohrung 37 auf, durch die die jeweiiigen Betati- 
gungsschniire 3.1, 33, 3.4 hindurchgefuhrt sind. In die Nut 
36 greift der gabelartige Teil eines Winkels 35. Diese Win- 
kel 35 sind durch eine Gelenkachse 39 scharnierartig ausge- 
bildet. A lie Klemmeinrichtungen 4 sind an der Prothese 
festgemacht. Zwischen dem aufliegenden Schcnkel des 
Winkels 35 und dem AuBenkonus 34 ist eine Feder 38 ange- 
ordnet. Wird auf den Winkel 35 gedriickt, so zieht sich der 
Innenkonus 33 aus dem AuBenkonus 34 heraus. Die Feder 
38 ist fiir das Festhalten des Innenkonusses 33 an seinem 
Platz vorgesehen. Die Betatigungsschnure 3.1, 33, 3.4 kon- 
nen sich in der Bohrung 37 nur nach rechts frei bcwegen, 
wobei sich die Finger 1 bzw. Daumen 1.5 krummen. Der mit 
Kraft beaufschlagte Finger 1 bzw. Daumen 1.5 zieht die Be- 
tatigungsschnur 3.1, 3.2 bzw. 3.1 nach links, wobei der je- 
weilige InnenkonusJ33 blockiert wird, Je groBer die Bela- 
stung, desto starker ist die Fixierung. Urn die Fixierung zu 
losen, genugt es, auf den Winkel 35 zu driicken. Der gabcl- 
formige Teil des Winkels 35 zieht den Innenkonus 33 aus 
dem AuBenkonus 34 heraus, wobei die Lamellen 40 des In- 
nenkonusses 33 die Fixierung losen und die jeweiiigen Be- 
tatigungsschnure 3.1, 33 und 3.4 frei in den Bohrungen 37 
gleiten konnen. Mit dieser konstruktiven Auslegung funk- 
tionieren die Klemmeinrichtungen 4 wie ein Sperrad, d. h., 
daB die Finger 1 einschlieBlich Daumen 1.5 sich frei krum- 
men konnen, jedoch strecken nur dann, wenn die Klemm- 
einrichtung 4 gelost wird. Dieses Schema erlaubt dadurch 
die Finger 1 bzw. Daumen 1.5 in gekrummter oder gestreck- 
ter Lage und in beliebigen Kombinationen zu fixieren. 

Die Prothese mit diesem mechanischen Antrieb kann wie 
nachfolgend beschrieben benutzt werden: 

Situation 1 

Ein Gegenstand soil mit der Hand umfasst werden, z. B. 
ein Hammer, ein Telefonhbrer. Die Prothese wird mit der 
nach unten gerichteten Handflache auf den Gegenstand auf- 
gelegt, der Ellenbogen wird zur Seite gefuhrt, so daB sich 
der Hauptbetatigungsstrang 18 spannt und sich daraufhin 
die Finger 1 und der Daumen 1.5 bewegen. Beim Umfassen 
des Gegenstandes erfolgt seine Fixierung, das heiBt, das der 
Versehrte z. B. mit dem Hammer arbeiten kann, ohne dabei 
zu befiirchten, das der Hammer aus der Verklammerung 
fallt. Fiir das OfTnen der Fixierung reicht es aus, auf die 
Winkel 35 gleichwie zu driicken. Z.B. durch Auflegen auf 
eine Tischkante, auf ein Knie oder es wird mit der anderen 
Hand drauf gedriickt. 

Situation 2 

Ein nicht so groBer Gegenstand soil mit drci Fingern 1 ge- 



haltcn werden, z. B. ein Kugelschreibcr oder ein Loffcl. Zu- 
erst werden alle Finger 1 so wie der Daumen 1.5 zur Faust 
geballt. Die Fixierung des Daumen 1.5, des Zeigefingers 1.4 
und des Mittelfingers 13 werden gelost. Der kleine Finger 
5 1.1 und der Ringfinger 1.2 bleiben gekrumrnt. Der zu hal- 
tendc Gegenstand wird zwischen den Daumen 1.5, den Mit- 
telfinger 13 und den Zeigefinger 1.4 gelegt. Der Ellenbogen 
wird zur Seite gefuhrt, so daB die Fixierung des Gegenstan- 
des zwischen diesen Fingem 1 und dem Daumen 1.5 erfolgt. 

10 

Situation 3 

Ein kleiner Gegenstand soil mit zwei Fingern 1 gehalten 
werden, z. B. eine Nadel, eine Munze oder ein Schlussel. 

15 Alle Finger 1 und der Daumen 1.5 werden zur Faust geballt. 
Die Fixierung des Daumens 1.5 und des Zeigefingers 1.4 
werden gelost. Der kleine Finger 1.1, der Ringfinger 1.2 und 
der Mittelfinger 13 bleiben gekrumrnt. Mit dem Daumen 
1.5 und dem Zeigefinger 1.4 kann der Versehrte nun arbei- 

20 ten. 

Situation 4 

Der Daumen 1.5 soli benutzt werden, z. B. beim Klin- 

25 geln, beim Driicken auf die Tasten eines Computers. Zuerst 
werden alle Finger 1 und der Daumen 1.5 geballt. Und nun 
wird nur der Daumen 1.5 gelost. 

Es ist im Sinne der Erfindung, daB die Prothese mit me- 
chanischen Antrieben versehen wird. Diese Einrichtungen 

30 konnen auBerhalb der Prothese liegen, z. B. auf dem Gurtel 
oder in einer Hosentasche.. Die mechanischen Verbindun- 
gen zu den Fingern 1 und dem Daumen 1.5 konnen durch 
Bowdenziige erfolgen, wobei die Mechanismen wie kleine 
Lenkrader von Modellautos ausgebildet sein konnen. 

35 Eine andere Ausfuhrungsform der Erfindung wird in den 
Fig. 6 bis 11 dargestellt. GemaB Fig. 6 ist der mechanische 
Antrieb vom Prinzip her wie bereits in dem Beispiel nach 
Fig. 1 beschrieben. Der Antrieb ist durch einen hydrauli- 
schen ersetzt. Es ist im Sinne der Erfindung auch einen 

40 pneumatischen Antrieb entsprechend anzuwenden. Die Be- 
tatigungsschniire 3 enden jeweils iiber eine Kolbenstange 23 
in einem Kolben 22. Alle Kolben 22 sind iiber Hydrauliklei- 
tungen 24 miteinander verbunden. Die Fixierung erfolgt 
iiber Absperrventile 25. Da die Kraft der Finger 1 und des 

45 Daumen 1.5 unterschiedlich ist, jedoch der Druck in der Hy- 
draulikleitung 24 fiir alle gleich ist, muB der Durchmesser 
des Kolbens 22 fur jede n Fin ger 1 und fur den Daumen 1.5 
nach der Formel D = 2/P/Fn errechnet werden. In der For- 
mel bedeuten: D = Durchmesser, P = Druck der Arbeitsflus- 

50 sigkeit, F = Kraft des Fingers, 7C=3,14. GemaB Fig. 7 ist an 
einem Hauptkolben 26 mit Kolbenstange 27 der Hauptbeta- 
tigungsstrang 18 festgemacht und fuhrt zu dem Festpunkt21 
am Versehrten. Der Hauptkolben 26 ist nach klassischem 
Schema ausgebildet und unmittelbar am "Becher" der Pro- 

55 these festgemacht. Bewegt der Versehrte das Schulterge- 
lenk, spannt oder lockert sich der Hauptbetatigungsstrang 
18 und entsprechend wird die Arbeitsfliissigkeit bewegt. 
Kommt die Arbeitsfliissigkeit von dem Hauptkolben 26 iiber 
eine Haupthydraulikleitung 28 zu den Hydraulikleitungen 

60 24 und durch die Absperrventile 25 in die Kolben 22 und 
iiber die Kolbenstangen 23 an die jeweiiigen Betatigungs- 
schniire 3, krummen sich die Finger 1 und der Daumen 1.5 
solange, bis sie den Gegenstand umfaBt haben. Danach kann 
jeder fur sich in beliebiger Stellung durch das entsprechende 

65 Absperrventil 25 fixiert werden. Fig. 8 zeigt eine Schalttafel 
fur die Betatigung der Absperrventile 25. Diese Schalttafel 
kann z. B. am oberen Teil der Handwurzcl des Versehrten 
getragen werden. Die jeweiiigen Absperrventile 25 sind 



DE 197 55 465 A 1 



iiber Vcrbindungslcitungcn 29 mit EIN/AUS-Schaltern 30 
verbunden. Je nach Wunsch wird der entsprechende Schal- 
ter 30 geschaltet und blockiert bzw. lost das entsprechende 
Absperrventil 25. Dadurch werden wie beschrieben, ein 
oder mehrere Finger 1 einschlieBlich Daumen 1.5 blockiert. 

Bei Ausbildung der Einrichtung mil einem pneumati- 
schen Antrieb kann ein sogenannter "kiinstlicher Muskel" 
Anwendung finden. Dabei wird eine AuBenhulle aus einem 
Gummischlauch gebildet, der sich beim Fiillen mit Luft aus- 
dehnt und seine Lange dabei verktirzt. Diese Eigenschaft 
wird fur den Antrieb der Finger 1 bzw. des Daumens 1.5 
ausgenutzt. Dabei geschieht das Umgreifen auBcrst sanft. 
Die Kanale fur die kunstlichen Muskel befinden sich vorteil- 
hafterweise am "Becher" der Prothese. Der Luftkompressor 
und die Ventile konnen von bereits vorhandenen Geraten 
aus der Blutdruckmessung verwendet werden. Auf eine de- 
taillierte Darstellung wird verzichtet, da der konstruktive 
Aufbau, das Prinzip nahezu mit der bereits beschriebenen 
Hydraulikanordnung identisch ist. 

Anstelle der Absperrventile 25 gemaB Fig. 8 kann ein 
Vierwegehahn 31 wie in Fig. 9 dargestellt, angeordnet wer- 
den. Der Vierwegehahn 31 besteht aus einem auBeren Kegel 
41 mit vier Bohrungen 42, 43, 44, und 45, in die jeweils 
Schlauchstutzen 46 fiir das Aufstecken der Hydraulikleitun- 
gen 24 eingeschraubt werden. An den Vierwegehahn 31 
wird die Haupthydraulikleitung 28 angeschlossen. Ein inne- 
rer Kegel 47 hat nach auBen hin einen Vierkant 48, auf den 
ein Handrad 49 aufgcsteckt wird. Das Handrad 49 ist als 
Annreifen ausgebildct und dient fur das Drehen des inneren 
Kegels 47. Strornt Arbeitsfliissigkeit aus der Haupthydrauli- 
kleitung 28 in den inneren Kegel 47 wird diese je nach Stel- 
lung des inneren Kegels 47 in die Schlauchstutzen 46 und 
weiter in die Kolben 22 geleitet und der jeweilige Finger 1 
bzw. Daumen 1.5 wird blockiert. 

Die Prothese kann aus Perlon, Kunststoff, Metall und 
Gummi hergestellt sein. Sie ist der menschlichen Hand 
nachgeformt und kann mit hautahnlich gezeichneten Gum- 
mihandschuhen uberzogen werden. 

Bezugszeichenliste 



1 (kiinstlicher) Finger 

1.1 kleiner Finger 

1.2 Ringfinger 
13 Mittelfinger 

1.4 Zeigefinger 

1.5 Daumen 

2 (kunstliches) Fingerglied 

3 Betatigungsschnur 

3.1 Betatigungsschnur 

3.2 Betatigungsschnur 
33 Betatigungsschnur 
3.4 Betatigungsschnur 

4 Klemmeinrichtung 

5.1 Schnurrad 

5.2 Schnurrad 
53 Schnurrad 
5.4 Schnurrad 
6 Feder 

7, T Befestigung 

8 Scharnier 

9 Riickholschnur 

10.1 Ausgleichshebel 

10.2 Ausgleichshebel 

11.1 Drehpunkt 

11.2 Drehpunkt 
113 Drehpunkt 
11.4 Drehpunkt 



10 



15 



20 



25 



30 



35 



40 



45 



12.1 Vcrbindungsstangc 

12.2 Verbindungsstange 

13 nicht belegt 

14 nicht belegt 

15.1 Achse 

15.2 Achse 

16 Achse 

17 Achse 

18 Hauptbetatigungsstrang 

19 Schlaufe (fur Bowdenzug) 

20 Draht (des Bowdenzuges) 

21 Fcstpunkt (des Bowdenzuges) 

22 Kolben 

23 Kolbenstange 

24 Hydraulikleitung 

25 Absperrventil (elektromagnetisch) 

26 Hauptkolben 

27 Kolbenstange 

28 Haupthydraulikleitung 

29 Verbindungsleitung 

30 Schalter (Ein/Aus) 

31 Vierwegehahn (mechanisch bedient) 

32 nicht belegt 

33 Innenkonus 

34 AuBenkonus 

35 Winkel 

36 Nut 

37 Bohrung 

38 Feder 

39 Gelenkachse 

40 Lamelle 

41 auBerer Kegel 

42 Bohrung 

43 Bohrung 

44 Bohrung 

45 Bohrung 

46 Schlauchstutzen 

47 innerer Kegel 

48 Vierkant 

49 Handrad 
LI Hebelarm 
L2 Hebelarm 
L3 Hebelarm 
L4 Hebelarm 

Patentanspruche 



50 



55 



60 



65 



1. Kunstliche Hand mit gelenkigen Fingern und Dau- 
men und Antrieb zum Krummen der Finger und des 
Daumens, dadurch gekennzeichnet, daB zwischen 
Fingcm (1), Daumen (1.5) und Korper des Versehrten 
ein Antrieb fiir die Betatigung der Finger (1) und des 
Daumens (1.5) vorgesehen ist, wobei die Finger (1) 
und der Daumen (1.5) mit im Innern angeordneten obe- 
ren Ruckholschnuren (9) und unteren Betatigungs- 
schniiren (3) versehen sind, wobei die Riickholschnur 
(9) iiber eine Feder (6) an der Prothese und die Betati- 
gungsschnure (3) iiber den Antrieb mit einem Hauptbe- 
tatigungsstrang (18) verbunden sind, und der Hauptbe- 
tatigungsstrang (18) mit seinem anderen Ende am Kor- 
per des Versehrten in einem Festpunkt (21) endet und 
der Hauptbetatigungsstrang (18) an ciner Verbindungs- 
stange (12.2) des Antriebes mit einer Achse (16) fest- 
gemacht ist und einen Ausgleichshebel (10.2) in zwei 
Hebelarme (LI und L2) teilt und an dem einen Ende 
des Hebelarmes (10.2) eine Betatigungsschnur (33) 
des Daumens (1.5) und an dem anderen Ende eine wei- 
tcrc Verbindungsstange (12.1) vorgesehen ist, die mit 
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ihrem andercn Ende an eincm wcitcren Ausglcichshc- 
bel (10.1) in einer Achse (15.1) endet und diesen Aus- 
gleichshebel (10.1) in zwei Hebelarme (L3 und LA) un- 
terteilt und an den Enden des Ausgleichshebels (10.1) 
mittels Drehpunkten (11.1 und 11.2) Schnurrader (5.1 
und 5.2) gelagert sind, die Betatigungsschniire (3.1 und 
3.2) der Finger (1) aufnehmen, wobei der kleine Finger 
(1.1) mit dem Ringfinger (1.2) und der Mittelfinger 
(1.3) mit dem Zeigefinger (1.4) und die Finger (1) zu- 
sammen mit dem Daumen (1.5) jeweils eine Gruppe 
bilden, bei denen durch die gebildeten Hebelarme (LI 
bis 14) eine differenziert aufgeteilte Kraft aus dem 
Hauptbetatigungsstrang (18) an die Finger (1) und den 
Daumen (1.5) weitergeleitet wird und zusatzlich 
Klemmeinrichtungen (4) zur Fixierung der Stellungen 
der Finger (1) und des Daumes (1.5) an den Betati- 
gungsschnuren (3) vorgesehen sein konnen, 

2. Kiinstliche Hand nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB anstelle der Ausgleichshebel (10.2 und 
10.1) weitere Schnurrader (S3 und 5.4) mit Hebelar- 
men (LI und L2 bzw. L3 und L4) vorgesehen sind, wo- 
bei der Hauptbetatigungsstrang (18) an einem Dreh- 
punkt (113) des Schnurrades (5.3) festgemacht ist und 
uber das Schnurrad (S3) die Betatigungsschnur (33) 
zum Daumen (1.5) und zu einem Drehpunkt (11.4) ei- 
nes weiteren Schnurrades (5.4) fuhrt und eine Betati- 
gungsschnur (3.4) uber das Schnurrad (5.4) gefuhrt ist 
und mit ihren Enden an dem Drehpunkt (11.1) des 
Schnurrades (5.1) und an dem Drehpunkt (11.2) des 
Schnurrades (5.2) angreift und die Betatigungsschniire 
(3.3, 3.1 und 3.4) durch Klemmeinrichtungen (4) hin- 
durchgefuhrt werden. 

3. Kiinstliche Hand nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Klemmeinrichtungen (4) aus einem 
an der Prothcse angeordneten AuBenkonus (34) und ci- 
nen in den AuBenkonus (34) hineingepaBten aus La- 
mellen (40) bestehenden Innenkonus (33) besteht 
durch dessen Bohrung (37) die Betatigungsschnur (3) 
gefuhrt ist und an dem auBeren Ende des Innenkonus- 
ses (33) eine Nut (36) cingearbeitet ist in die ein gabcl- 
formiger Teil eines Winkels (35) eingreift und der an- 
dere Schenkel des Winkels (35) auf dem AuBenkonus 
(34) aufliegt und zwischen diesem Schenkel und dem 
AuBenkonus (34) eine Feder (38) angeordnet ist. 

4. Kiinstliche Hand nach Anspruch 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Antrieb analog zu dem mechanise hen 
Antrieb hydraulisch in der Art ausgebildet ist, daB die 
Betatigungsschniire (3) jeweils an Kolbenstangen (23) 
von Kolben (22) und der Hauptbetatigungsstrang (18) 
an einer Kolbenstange (27) eines Hauptkolben (26) en- 
den und allc Kolben (22) uber Hydraulikleitungen (24) 
miteinander verbunden sind und in einer Haupthydrau- 
likleitung (28) des Hauptkolbens (26) miinden und zu 
jedem Kolben (22) bzw. Kolbenpaar Absperrventile 
(25) zur Fixierung zugeordnet sind, wobei die Absperr- 
ventile (25) mit EIN/AUS-Schaltem (30) verbunden 
und die Schalter (30) auf einer Schalttafel angebracht 
sind. 

5. Kiinstliche Hand nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB fur den Daumen (1.5) und fur den Zeige- 
finger (1.4) und den Mittelfinger (13) jeweils ein Kol- 
ben (22) mit je einem Absperrventil (25) und fiir den 
Ringfinger (1.2) und den kleinen Finger (1.1) jeweils 
ein Kolben (22) jedoch fur beide Kolben (22) nur ein 
Absperrventil (25) vorgesehen ist. 

6. Kiinstliche Hand nach Anspruch 4 und 5, dadurch 
gekennzeichnet, daB anstelle der Absperrventile (25) 
ein Vierwegehahn (31) angeordnet ist. 
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7. Kiinstliche Hand nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Vierwegehahn (31) mit vier Bohrun- 
gen (42, 43, 44 und 45) und mit darin eingeschraubten 
Schlauchstutzen (46) fur die Aufnahme der Hydrauli- 
kleitungen (24) und mit einem zentralen AnschluB fiir 
die Verbindung mit der Hauptlcitung (28) versehen ist 
und aus einem auBeren Kegel (41), der an der Prothese 
festgemacht ist, und einem inneren Kegel (47) mit ei- 
nem nach auBen ragenden Vierkant (48) besteht, wobei 
auf dem Vierkant (48) ein Handrad (49) in der Art eines 
Armreifens angebracht ist. 
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